Rancang Bangun Sistem Kontrol Pada Prototype Robot Kabel 4 Aksis Menggunakan Mikrokontroler by FEBRIANTINO,  RICHO ADITYA
 
 
i 
 
 
 
LAPORAN TUGAS AKHIR  
 
RANCANG BANGUN SISTEM KONTROL PADA PROTOTYPE 
ROBOT KABEL 4 AKSIS MENGGUNAKAN 
MIKROKONTROLER 
 
 
RICHO ADITYA FEBRIANTINO 
NIM. 2015 54 120 
 
 
DOSEN PEMBIMBING 
Ir. Masruki Kabib, MT. 
Rochmad Winarso, ST., MT. 
 
TEKNIK MESIN 
FAKULTAS TEKNIK 
UNIVERSITAS MURIA KUDUS 
2017 
 
 
ii 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
iii 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
iv 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
v 
 
RANCANG BANGUN SISTEM KONTROL PADA PROTOTYPE  
ROBOT KABEL 4 AKSIS MENGGUNAKAN  
MIKROKONTROLER 
 
Nama Mahasiswa : Richo Aditya Febriantino 
NIM : 2015 54 120 
Pembimbing :  
1. Ir. Masruki Kabib, MT. 
2. Rochmad Winarso, ST., MT. 
 
RINGKASAN 
Program Sistem kontrol pada prototype invers kinematic merupakan suatu 
komponen penting sebagai perintah penggerak otomatis, apabia tidak ada 
program sistem kendali, sistem gerakan tidak akan berjalan dengan sempurna. 
Program sistem kontrol yang berfungsi mengendalikan atau mengatur jeda dan 
kecepatan proses gerakan dengan otomatis sesuai dengan perintah yang telah 
ditentukan. 
Tujuan yang ingin dicapai dalan rancang bangun program sistem kontrol 
untuk mendapatkan gerakan yang terkonsep. 
Metode yang dilakukan adalah dengan merancang dan membuat sebuah 
program sistem kontrol yang dibuat untuk menjalankan gerakan-gerakan secara 
otomatis, kontrol menggunakan mikrokontroller Arduino ATmega328 yang 
merespon perintah ke driver motor DC untuk menggerakkan 4 motor DC sesuai 
perintah skrip yang sudah diprogram pada software IDE Arduino 1.8.2, 
selanjutnya motor berputar sesuai perintah dan obyek bergerak sesuai koordinat 
yang telah di buat. 
 
Kata kunci : Arduino Atmega328, motor DC, Sistem Kontrol. 
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ABSTRACT 
 The control system program on the kinematic inverse prototype is an 
important component as an automated drive command, if there is no control system 
program, the movement system does not run perfectly, control system program that 
functions to control or set the pause and speed of movement process with automatic 
in accordance with the command that has been determined.  
 Objectives to be achieved in the design of the control system program to get 
a conceptualized movement. 
 The method is to design and create a control system program designed to run 
motion movements automatically, Control using DC motor drive, Which is 
controlled with the programmable arduino atmega328. The design is expected to 
get a program of control systems that correspond to rectangular coordinate 
movements.  
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